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Kecelakaan lalu lintas umumnya terjadi karena kesalahan dari pengendara. 
Kesalahan yang dilakukan oleh pengendara-pengendara tersebut umumnya adalah 
distracted driving, speeding, dan drunk driving, dimana ketiga hal tersebut 
memiliki masalah yang sama, yaitu kehilangan fokus atau rasa ketidakpedulian 
akan lingkungan sekitar ataupun diri sendiri saat menyetir. Automatic Braking 
System menjadi salah satu solusi untuk menghadapi kesalahan-kesalahan yang 
dilakukan oleh si pengendara. Sistem ini diimplementasikan pada sebuah mobil RC 
sebagai prototype untuk memberi gambaran cara kerja sistem Automatic Braking 
System. Sistem ini menggunakan sensor ultrasonic yang berfungsi untuk 
mendeteksi ada tidaknya obstacle yang jaraknya kurang dari 16 cm dengan bagian 
depan mobil RC dan akan memberikan informasi tersebut kepada Arduino UNO 
microcontroller. Jika ada, maka mobil RC akan melakukan rem secara otomatis dan 
akan terus berjalan jika tidak.  
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